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^) Systdme de support orlentable d'un 6quipement de mission mont6 sur un porteurfbce ou mobile. 


{§7) Systfeme de support orientable d'un 6quipement de 
mission (1) mont6 sur un porteur fixe ou nnobile (2), conv 
prenant une platine (2) sur laquelle est fix6 1'^quipement de 
mission (1) et qui est mont^ en rotation autour d'un pre- 
mier axe (A-A) matdriaiis6 par un premier arbre aeux (10) 
et nrK)nt^e pivotante autour d'au moins un second axe (B- 
B) d partir de la rotation d'un second arbre creux (15) 
coaxial au premier arbre (10). Des organes moteurs (Ml, 
M2) pour entraTner en rotation les deux arbres (10, 15) sent 
log^ dans un bottler 20 fix6 sur le porteur (2). Les ordres 
de commando sont transmis k Tequipement de mission par 
au moins un cdble passant librement ^ Tint^rieur du second 
arbre creux (15). 


in 
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La present e invention conceme un systdme de 
support orientable d'un equipement de mission inqnt6 sur 
un porteur fixe ou mobile, du type comprenant : 

une platine sur laquelle est fixe 
5 1' equipement de mission, tel qu'un syst^e d* observation, 
de visee et/ou de tir par exemple, ladite platine 6tant 
au moins montee rotative autour d'un premier axe et 
montee pivotante autour d'un second axe perpendiculaire 
audit premier axe ; 

10 . - des premiers moyens de coinmande en rotation 

de la platine autour du premier axe, ces premiers moyens 
comprenant un premier arbre creux definissant ledit 
premier eixe, \xn premier dispositif d'accouplement entre 
le premier arbre et la platine pour entralner celle-ci en 

15 rotation autour du premier axe, et un premier dispositif 
d' entrainement en rotation du premier arbre ; 

- des seconds moyens de commande en pivotement 
de la platine autour du second axe qui est fixe par 
rapport a la platine, ces seconds moyens comprenant un 

20 second arbre interne coaxial au premier arbre creux, un 
second dispositif d'accouplement entre le second arbre et 
la platine, et un second dispositif d ' entrainement du 
second arbre ; et 

- un boitier dans lequel sont loges les 
25 dispositif s d ' entrainement precites, les premier et 

second arbres de commande faisant saillie a I'exterieur 
du boxtier pour ^tre relics i la platine par les premier 
et second dispositif s d'accouplement pr^cites. 

Un systfeme de support orientable du type 

30 pr6cite est notamment decrit dans le document 
US-A-4, 655, 567 , L' equipement de mission considere dans ce 
dociament est une camera video fixee sur une platine 
mobile en rotation autour d*un premier axe defini par un 
premier arbre creux entraine en rotation a partir d'xin 

35 premier organe moteur* La platine est montee pivotante 
vers line extremite autour d'un second axe perpendiculaire 
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au premier axe de rotation- Un second arbre coaxial au 
premier arbre est monte coulissant k I'interieur de 
celui-ci et est entraine en deplacement par 
1 ' intermediaire d'lin second organe moteur. Le second 
5 arbre est destine a venir prendre appui, par une 
ext remit e, en xin point de la surface inferieure de la 
platine de support de la camera, pour la faire pivoter 
autour du second axe, Les de\ix organes moteurs sont loges 
k I'interieur d'un boitier. 

10 D'une maniere generale, un 6quipement de 

mission tel qu'une camera -ou tout autre 6quipement du 
type de ceux indiques precedemment, contient des 
dispositifs mScanigues et des circuits electriques, 
electroniques et/ou optigues qui sont n^cessaires au 

15 fonctionnement proprement dit de 1 ' equipement , 
ind^pendamment du syst&ne d* orientation du support sur 
lequel est monte 1 ' 6qniipement de mission. Dans le cadre 
de 1' invention, le fonctionnement de ces dispositifs et 
circuits n^cessite des ordres de commande qui sont 

20 transmis de nanifere automatique, semi-automatique ou 
raanuelle k partir d'un poste de commande situe a 
I'interieur du porteur, c'est-a-dire situe a distance de 
I'equipement de mission. A ce sujet, il est a noter que 
le document anterieur ne fait pas mention des moyens 

25 utilises pour assurer le fonctionnement de la camera 
video . 

Le but g^n^ral de 1' invention est de concevoir 
un sy Sterne de support orientable d'xm equipement de 
mission monte notarament sur un porteur mobile, et qui 
30 intfegre a la fois une solution pour assurer 1 'orientation 
du support et une solution pour transmettre les ordres de 
commande necessaires au fonctionnement de 1 ' eciuipement de 
mission. 

Un autre but de 1 ' invention est de concevoir 
35 un systeme de support orientable qui n'est pas adapte aux 
specif icites propres d'un 6c[uipement de mission 
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particulier, et qui est associ6 k iin boitier fonctionnel 
qui incojrpore a la fois les moyens d ' entrainement pour 
assurer 1 ' orientation du support et les interfaces 
necessaires k la transmission des ordres de coinmande 
5 envoyes depuis le porteur pour actionner les moyens 
d * entrainement precites et pour assurer le f onctionnement 
de l*equipement de mission. 

A cet effet, 1* invention propose un syst^e de 
support orientable du type pr6cite, et qui est 

10 caracterise en ce que le second arbre qui est mont6 
coaxialement a I'interieur du premier arbre ^ est un arbre 
creux, et en ce que les liaisons 6lectriques de commande 
et/ou de puissance entre I'equipement de mission et le 
porteur passent librement a I'interieur de ce second 

15 arbre creux. 

Selon une autre caracteristique de 
1' invention, les liaisons electriques de commande et de 
puissance entre I'equipement de mission et le porteur, 
sont assurees par au mo ins un cSble avec interposition 

20 eventuelle d'un joint toumant par exentple, 

Selon un premier mode de realisation de 
1 ' invention, le second arbre cre\ix est entralne en 
rotation autour du premier axe de rotation de la platine 
par le second dispositif d* entrainement, et le second 

25 dispositif d • accouplement entre le second arbre creux et 
la platine comprend un dispositif de renvoi ^ d ' angle pour 
trans foanaer le mouvement de rotation du second arbre 
creux en un mouvement pivotant de la platine autour du 
second axe. 

30 Le dispositif de renvoi d' angle peut §tre 

constitue par \m pignon monte vers une extr&nite du 
second arbre creux, et par un secteur dente solidaire de 
la face inferieure de la platine et dont les dents 
engr^nent les dents du pignon. 

35 Selon un second mode de realisation de 

1' invention, le second arbre cre\ix est entrain^ suivant 
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un mouvement coulissant h I'int^rieur du prCTiier arbre 
creux par le second dispositif d'entralnement, et le 
second dispositif d ' accouplement entre le second arbre 
creux et la platine est constitue par un dispositif du 
5 type telescopigue coitrprenant deux elements emboites I'un 
dans 1' autre, un premier element fixe a la platine 
suivant une direction perpendiculaire au second axe de 
pivot ementf et un second element monte articule a une 
extr&iiit6 du second arbre creux, pour transformer le 

10 mouvement coulissant du second arbre creux en un 
mouvement pivotant de la platine autour du second axe. 

Le dispositif du type t^lescopique pent §tre 
par exemple constitue par un verin. Dans ce cas, le 
premier element precite est forme par le corps du verin, 

15 alors que le second element precite est foirme par la tige 
de piston du v6rin. 

Ainsi, selon ces deux modes de realisation, il 
est possible d'orienter en gisement I'equipement de 
mission par rotation de la platine autour du premier axe, 

20 et de le pointer en site en direction d'line cible par 
exempi e par pivotement de la platine autour du second 
axe. 

Selon une autre caracteristique de 
1» invention, la platine qui supporte I'equipement de 
25 mission peut etre orientee suivant trois axes differents. 

Aussi, selon un troisieme mode de realisation, 
le systeme de support orientable comprend un troisieme 
arbre creux mont^ coaxialement k l'int6rieur du second 
arbre creux pr6cite, les second et troisi^e arbres 6tant 
30 montes coulissant s, alors que le premier arbre est 
command^ en rotation. 

Comme pour les modes de realisation 
precedents, ce troisieme arbre est associe a un troisi^e 
dispositif d' accouplement pour le relier cl la platine du 
35 syst^e de support orientable, et ^ un troisi&ne 
dispositif d ' entralnement pour le faire coulisser k 
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I'intirieur du second arbre, 

Ainsi, en plus du mouvement de rotation autour 
de I'axe A-A et du mouvement de pivotement autour de 
I'axe B-B, la platine du systeme de support orientable 
5 peut pivoter autour d'un troisieme axe C-C, ce mouvement 
pivotant pouvant etre avantageusement utilise pour une 
mise k 1 'horizontale de la platine ou un alignement de 
celle-ci suivant un plan defini, en particulier lorsque 
1 ' eguipement de mission est entraine en rotation autour 

10 du premier axe A-A. 

Selon une autre caracteristique de 
1* invention, en particulier dans le cas de devix arbres 
commandos en rotation, corame cela a ete envisage dans le 
premier mode de realisation precite, les deiix arbres sont 

15 egalement months coulissants suivant le premier axe A-A, 
de maniere h pouvoir les rentrer a 1 ' inter ieur du boitier 
lorsque I'equipement de mission n'est pas en service. 

D'une manifere gen^rale, les dispositifs 
d'entrainement des arbres sont commandes par des organes 

20 moteurs qui sont loges a I'int^rieur du boitier, chaque 
organe moteur con5)renant un moto-r6ducteur et des 
capteurs de vitesse et de position par exemple, et des 
dispositifs de transmission mecaniques appropries et 
connus en soi pour entrainer les differents arbres creux 

25 suivant un mouvement de rotation ou un mouvement 
coulissant . 

Le boitier est 6galement equip6 de circuits 
d* interface, en particulier des connecteurs 61ectriques 
accessibles de I'exterieur du boitier pour raccorder 

30 direct ement les cSbles destines ^ aliment er en puissance 
les organes moteurs et transmettre les ordres de commande 
de fonctionnement a ces organes moteurs depuis le 
porteur. Ainsi, le boitier forme un bloc modulaire 
autonome qui peut §tre utilise tel quel pour differents 

35 equipements de mission. 

Selon encore iine autre caractSristique de 
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1' invention, le boltier peut etre protege par ua capot 
fixe sur le porteur, ce capot comportant une ouverture 
centrale pour le libre passage des arbres creux, 

Un systeme de support orientable selon 
5 1' invention present e de nombreux avantages, parmi 
lescjuels on peut notamment citer : 

- un niveau d' integration eleve obtenu par un 
boitier unique ; 

- une conception qui est independante des 
10 specif icit^s propres h un 6quipement de mission 

particulier, ce qui permet" d'6tendre son utilisation ci 
differents types d' adaptation qui ne remettent pas en 
cause sa conception gen6rale ; 

- des operations de montage simples, quel que 
15 soit le porteur utilise ; et 

- un cout de fabrication reduit. 

D'autres avantages, caracteristiques et 
details de 1' invention ressortiront de la description 
explicative qui va suivre faite en reference aux dessins 
20 annexes, donnes unic[uement a titre d'exeit5>le, et dans 
lesquels ; 

- la figure 1 est une vue en coupe schematique 
illustrant un equipement de mission monte sur un porteur 
au moyen d*un systeme de support orientable selon un 

25 premier mode de realisation de 1* invention, 

- la figure 2 est \ine vue en coupe agrandie du 
systeme de support orientable repr^sentd a la figure 1, 

- la figure 3 est une vue en coupe sch&natique 
et partielle d'un syst&ne de support orientable selon un 

30 second mode de realisation de 1' invention, 

- la figure 4 est une vue suivant la f leche IV 
de la figure 3, 

- la figure 5 est une vue en coupe schematique 
et partielle d'un systeme de support orientable selon un 

35 troisieme mode de realisation de 1' invention, 

la figure 6 est une vue de dessus 
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schematique et partielle de la figure 5, et 

- les figxires 7a et 7b sont des vues en coupe 
d'xin syst^e de support orientable selon un quatri^me 
mode de realisation de 1' invention et montrant le systeme 
5 dans deux etats differents. 

La figure 1 illustre de fagon schematique et 
partielle un equipement de mission 1 monte sur un 
porteur 2, tel qu*un vehicule blinde, et qui comprend par 
exeitrple des missiles la et \in dispositif de guidage lb 

10 associ^. Get Equipement de mission 1 est mont6 sur le 
porteur 2 par 1 ' intermediaire d'un systeme de support: 5 
qui permet d'orienter 1' equipement de mission 1 suivant 
au moins deux axes perpendiculaires A-A et B-B. 

Selon Tin premier mode de realisation illustre 

15 aux figures 1 et 2, le syst^e de support orientable 5 
coir5)rend une platine 6 sur laquelle sont fixes, d*une 
fagon appropri6e, les missiles la et le dispositif de 
guidage lb associ6. 

L*axe A-A est un axe de rotation de la 

20 platine 6 qui est materialist par un premier arbre 
creux 10. Le mouvement de rotation de la platine 6 est 
obtenu a partir de premiers moyens de commande qui 
con^rennent, en plus du premier arbre 10 , un premier 
dispositif d*accouplement en rotation du premier arbre 

25 creux 10 et de la platine 6, et un premier dispositif 
d ' entrainement en rotation du premier arbre creux 10. 

Le premier dispositif d'accouplement est 
globalement constitu6 par une pifece en forme de chape 11 
montee vers une extr&nite du premier arbre creux 10. Plus 

30 precisement, cette chape 11 comprend dexix premiers bras 
11a diametralement opposes, fixes vers une extremity du 
premier arbre creux 10 et qui s ' etendent radialement vers 
I'exterieur, ces deux premiers bras 11a etant 
respectivement prolonges, parallelement a I'axe A-A, par 

35 deixx seconds bras lib en regard I'oon de 1 'autre . 

La platine 6 comporte deux bras 6a en regard 
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I'un de 1' autre et situes sur une m§me face principals de 
la platine 6. Ces deux bras 6a sont separes I'un de 
1» autre d'une distance sensiblement inferieure a celle 
qui separe les deux seconds bras lib de la chape 11. La 
5 platine 6 est positionnee entre les deux seconds bras lib 
de la chape 11 de maniere a ce que ceux-ci viennent 
mutuellement au contact des deux bras 6a de la platine 6. 
Deijx demi-arbres d ' articulation 12, axialement alignes 
I'un avec 1' autre, sont respect ivement montes entre les 

10 deux paires de bras 6a et lib pour d'une part, 
solidariser en rotation la- platine 6 au premier arbre 
creux 10, et d' autre part monter de fagon pivotante la 
platine 6 par rapport k la chape 11 du premier dispositif 
d ' accouplement • Ces deux demi-arbres 12 mat6rialisent le 

15 second axe de pivotement B-B de la platine 6. 

Le premier dispositif d' entrainement en 
rotation du premier arbre creux 10 suivant I'axe A-A 
con^rend un pignon 13 c[ui est monte coaxialement audit 
arbre 10 et vers 1* autre extr6mit6 de celui-ci, et un 

20 premier organe moteur Ml dont 1' arbre de sortie est 
accouple, de maniere appropri^e, au pignon 13 pour 
entralner ce dernier dans un sens de rotation ou dans 
1 ' autre . 

La rotation du premier arbre creux 10 par 
25 1* organe moteur Ml provoque la rotation de la platine 6 
autour de I'axe A-A par 1 • intermediaire du premier 
dispositif d ' accouplement constitue par la chape 11. 
L'equipement de mission 1 pent §tre ainsi orient^ pour 
positionner les missiles la suivant un angle de gisement 
30 determine par rapport a un axe de reference. 

Pour pouvoir tirer les missiles la suivant une 
direction de tir deterrainee, il faut egalement faire 
pivoter la platine 6 autour de l*axe de pivotement B-B 
pour orient er les missiles la suivant un angle de site 
35 determine. 

Le mouvement pivotant de la platine 6 autour 
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de I'axe B-B est obtenu k partir de seconds moyens de 
commande qui coii5>rennent un second arbre creux 15 coaxial 
au prCTiier arbre 10 et monte rotatif a I'interieur de 
celui-ci, im second dispositif d' accouplement en rotation 
5 du second arbre creux 15 et de la platine 6, et un second 
dispositif d ' entralnement en rotation du second arbre 15- 

Le second dispositif d* accouplement 16 
comprend un pignon 16a monte coaxialement au second arbre 
creux 15, fix6 k une extr6mit6 de celui-ci et qui engrene 
10 un secteur dent6 16b fix6 sur la face inferieure 
principale de la platine 6. L' angle au centre d6fini par 
le secteur dente 16b determine le debattement angulaire 
maximum de la platine 6 autour du second axe de 
pivotement B-B. 

15 Le second dispositif d ' entrainemeiit en 

rotation du second arbre creux 15 coir^rend un pignon 18 
monte coaxialement au second arbre 15 et fix6 vers 
1« autre extremite de celui-ci, et un second organe moteur 
M2 dont 1' arbre de sortie est accouple, de innaniere 

20 appropriee, au pignon 18 po\ir entrainer celui-ci dans un 
sens de rotation ou dans 1' autre. Ainsi, la rotation du 
second arbre crexix 15 entraine, par 1 • intermedial re du 
dispositif de renvoi d' angle 16, le pivotement de la 
platine 6 autour de I'axe B-B, 

25 D'une maniere generale, le second arbre 

creux 15 loge a l'int6rieur du premier arbre creux 10 
s'etend sxxr une longueur sup6rieure k celle de ce 
dernier, de manifere k faire saillie au-delii des deux 
extremit^s du premier arbre creux 10. Cette disposition 

30 permet de monter, vers les deux extr&aites du second 
arbre creux 15, le second dispositif d* accouplement 16 et 
le pignon 18 entrain6 en rotation par le second organe 
moteur M2 . 

Un boitier creux 20 est mont6 entre le systeme 
35 de support orientable 5 proprement dit et le porteur 2. 
Ce boitier 20 coitprend globalement une parol 
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inf6rieure 20a, line paroi superieure 20b et une parol 
latdrale 20c^ et il est par exemple fixe sur une surface 
portante plane exteme 2a du porteur 2 au niveau d'un 
rebord radialement externe qui borde sa paroi 
5 inf6rieure 20a. 

Ce boitier 20 est plus particulierement 
destine a loger tous les dispositifs precitds ndcessaires 
a 1 • entrainement en rotation des deux arbres creux 10 et 
15. Plus precisement, les organes moteurs Ml et M2 sont 

10 loges k I'intdriexir du boitier 20, ainsi gue les pignons 
d' entrainement associes 13- et 18. Les deux arbres 
coaxiaux 10 et 15 traversent une ouverture centrale 21 de 
la paroi superieure 20b du boitier 20, pour §tre relies a 
la platine 6 par 1 • intennediaire de leurs dispositifs 

15 d ' accouplement respectifs 11 et 16. 

A I'interieur du boitier 20, les deiXK pignons 
13 et 18 respect ivement solidaires des deux arbres 
creux 10 et 15, sont supportds et centres par des paliers 
coaxiaux constitues d'une but6e k billes Pi intercalee 

20 entre les dexix pignons 13 et 18, et de deux roulements 
conigues P2 respectivement intercales entre les deux 
parois superieure 20b et inferieure 20a du boitier 20 et 
les deux pignons 13 et 18. 

II est a noter, que chacun des organes 

25 moteurs Ml et M2 coiirprend un servo -mecanisme 
d ' entrainement de I'arbre associe, une electronique de 
traitement et de pxiissance, un moto-r6ducteur, des 
capteurs de vitesse et de position, dispositifs qui n'ont 
pas 6te decrits en detail et qui sont connus en soi, 

30 ainsi que des dispositifs de transmission mecaniques 
appropries pour accoupler en rotation les deux arbres 
creux 10 et 15 aux arbres de sortie respectifs des moto- 
reducteurs . 

Le boitier 20 est pourvu de circuits 
35 d" interface qui sont utilises pour la transmission de 
puissance et des ordres de commande n6cessaires au 
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fonctioimement des groupes moteurs Ml, M2 et de 
1 ' equipement de mission 1. 

Ces circuits d' interface coBnprennent 

notamment : 

5 - un connecteur CI pour transmettre 

1' alimentation en energie des organes moteurs Ml et M2 a 
partir d'une source de puissance situee k I'interieur du 
porteur 2, 

- \m connecteur 02 pour transmettre les ordres 
10 de coramande aux organes motexirs Ml et M2 depuis le 

porteur 2 sous le contr61e d'un operateur embarque dans 
le porteur, et 

- xine interface de liaison I pour transmettre 
les ordres de commande k I'equipement de mission 1 depuis 

15 le porteur 2, et pour assurer son alimentation en Energie 
lorsque I'equipement de mission 1 ne comporte pas une 
source de puissance autonome. 

Les connecteurs CI et C2 sont par exeitple 
montes sur vine parol lat^rale du boitier 20 (figure 1) ou 

20 sur sa parol inf6rieure 20a (figure 2), des ouvertures 
appropri^es 6tant pr6vues dans le porteur 2 pour le 
passage des cSbles associes 22 et 23 qui sont raccord^s 
sur ces connecteurs 01 et 02 . 

En se reportant plus particulierement a la 

25 figure 2, 1* interface de liaison I est avantageusement 
constituee par le volume intdrieur 15a du second arbre 
creux 15 qui forme xm passage direct, au travers du 
boitier 20, entre le porteur 2 et I'equipement de 
mission 1. La parol inferieure 20a du boitier 20 est 

30 percee d'lane ouverture centrale 24 pour le libre accfes au 
volume interieur 15a du second arbre creux 15, cette 
ouverture 24 debouchant a I'interieur du porteur 2 et 
etant par example prolongee, a I'interieur du boitier 20, 
par un manchon 24a qui se loge a I'interieur du second 

35 arbre creux 15 pour parfaire le centrage des deux 
arbres 10 et 15. Dans ces conditions, les ordres de 
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coramande pour assurer le fonctionnement de I'equipement 
de mission 1 sont transmis par 1 ' intermediaire d'au moins 
un cable electrique 25 qui passe libremenfc k l'int6rieur 
du second arbre creux 15. Avantageusement, on peut 
5 prevoir 1 • interposition d'un joint toumant 25a pour 
eviter une torsion intempestive du cSble 25 lors des 
mouvements de rotation de la platine 6 autour du premier 
axe 

Un capot de protection 30 rapport6 sur le 
10 porteur 2 permet de proteger le boitier de commande 20. 
Ce capot 30 est perc6 d'uhe-ouverture centrale 31 pour le 
libre passage des deux arbres creux de coramande 10 et 15. 

Selon un second mode de realisation illustre 
aux figures 3 et 4, la platine 6 du syst^me de support 
15 orientable 5 est egalement montee rotative autour d'un 
premier axe A-A et montee pivotante autour d*un second 
axe B-B fixe par rapport a la platine 6. Par contre, le 
pivot ement de la platine 6 autour du second axe B-B est 
obtenu k partir du mouvement coulissant d'un second arbre 
20 creux 35 coaxial interieur ement au premier arbre 
creux 10. 

Comme dans le mode de realisation precedent, 
des premiers moyens de commande en rotation de la platine 
6 autour du premier axe A-A comprennent le premier arbre 
25 creux 10, un premier dispositif d ' accouplement en 
rotation de 1' arbre creux 10 et de la platine 6, et un 
premier dispositif d ' entrainement en rotation de 1' arbre 
creijx 10 . 

Le premier dispositif d ' accouplement en 
30 rotation du prrader arbre 10 comprend une platine 
intermddiaire 36 qui est montee vers I'extremite libre du 
premier arbre 10 et qui s ' etend radialement vers 
I'ext^rieur. Cette platine intermediaire 36 est reliee a 
la platine 6 par au moins un bras 37 qui s'6tend 
35 parallfelement au premier axe de rotation A-A et qui se 
t ermine par une liaison du type articule entre le bras 37 
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et la platine 6. Cette liaison coirprend une chape 38 
fixee ^ 1' extremity libre du bras 37, vn tenon 39 
solidaire de la platine 6 et un pion 40 support 6 par la 
chape 38 et qui traverse le tenon 39. 
5 Le pion 40 est monte suivant un axe 

perpendiculaire au premier axe de rotation A-A et il 
materialise le second axe de pivotement B-B de la 
platine 6. Dans I'exemple illustre aux figures 3 et 4, la 
platine intermediaire 36 est reliee a la platine 6 par 

10 deux bras 37. 

Le premier dispositif d ' entrainement en 
rotation du premier arbre creux 10 est semblable k celui 
d6crit dans le mode de realisation precedent, a savoir un 
organe moteur Ml qui engrene un pignon 13 port 6 par 

15 1' arbre creux 10. Ce pignon 13 est monte vers I'extremite 
de 1' arbre 10 qui est opposee a celle adjacente a la 
platine 6. 

Le second dispositif d • accouplement entre le 
second arbre creux 35 et la platine 6 comprend un 

20 dispositif du type telescopique constitu6 par un v6rin 
42. Plus precisement, le corps 43 du verin 42 est fix6 k 
la face principale inf^rieure de la platine 6 en 6tant 
aligne suivant une direction perpendiculaire au second 
axe de pivotement B-B, alors que 1* extremity libre de la 

25 tige de piston 44 est montee articul6e a l^extremite du 
second arbre creux 35. L 'articulation entre la tige de 
piston 44 et le second arbre cre\ix 35 est constituee par 
une chape 45 fix6e svir I'extr&nite du second arbre crevix 
35, par un tenon 46 qui prolonge la tige de piston 44 et 

30 par un pion 47 supporte par la chape 45 et qui traverse 
le tenon 46. 

Le second dispositif d ' entrainement du second 
arbre creux 35 suivant un mouvement coulissant a 
I'interieur du premier arbre creux 10 est assure par un 
35 organe moteur M3 loge a l*interieur du boitier 20/ ce 
dernier pr6sentant globalement les m§mes caract^ristiques 
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que celui du premier mode de realisation, notamment en ce 
qui conceme les circuits d' interface CI, C2 et I. 

Selon un troisieme mode de realisation 
illustr^ aux figures 5 et 6, le systeme de support 
5 orientable permet a la platine 6 de pouvoir §tre orientee 
suivant un troisieme axe de pivotement C-C. 

A cet effet, il est prevu un troisieme arbre 
creux 50 coaxial aux deux premiers arbres creux 10 et 35 
respectivement months rotatif et coulissant. Ce troisi&ne 

10 arbre creux 50 est log6 h I'interieur du second arbre 35 
et est, comme lui, monte coulissant. 

Comme dans les deux modes de realisation 
precedents, des premiers moyens de coramande en rotation 
de la platine 6 autour de I'axe A-A comprennent le 

15 premier arbre creux 10, un premier dispositif 
d*accouplement en rotation de 1* arbre cre\ix 10 et de la 
platine 6, et un premier dispositif d • entralnement en 
rotation de 1' arbre creux 10. 

Le premier dispositif d • accouplement en 

20 rotation du premier arbre creux 10 conprend une platine 
intermediaire 51 qui est montee vers l'extr&nit6 libre du 
premier arbre creux 10, opposee a celle adjacente k la 
platine S, et qui s'etend radialement vers I'ext^rieur. 
Un bras de support 52 fixe sur la platine intermediaire 

25 51 s'etend en direction de la face inf^rieure de la 
platine 6, et il est relie de maniere articulee h celle- 
ci au moyen d'une rotule Rl. 

Le second dispositif d' accouplement entre le 
second arbre creux 35 et la platine 6 comprend une 

30 platine intermediaire 53 qui est montee vers une 
extr^mite libre du second arbre 35 et qui s ' etend 
radialement vers 1 * exterieiir . Un bras de support 54 fixe 
sur la platine intermediaire 53 s'etend en direction de 
la face inferieure de la platine 6, et il est relie de 

35 maniere articulee a celle-ci au moyen d'une rotule R2. 

Les deux rotules Rl et R2 mat^rialisent le 
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second axe de pivotement B-B de la platine 6. 

Le troisi&nae dispositif d * accouplement entre 
le troisieme arbre creux 50 et la platine 6 con5)rend une 
platine intermediaire 55 qui est mont^e vers une 
5 extremite libre du troisieme arbre 50 et qui s*etend 
radialement vers l^exterieur. Les deux platines 6 et 55 
sont reliees I'une ^ 1* autre au moyen d'une articulation 
double. Plus pr6cis&nent, un element central 
intermediaire 56 supporte d'un c6t6, une premiere 

10 rotule R3 relive k la platine 6 et, de 1' autre c6te, une 
seconde rotule R4 relive h la platine intermediaire 55. 

Les deux rotules Rl et R3 material i sent le 
troisieme axe de pivotement C-C de la platine 6, alors 
que la rotule R4 participe a la transmission du mouvement 

15 lors du coulissement des arbres 35 et 50. 

Le premier dispositif d ' entralnement en 
rotation du premier arbre creiox 10 est semblable h celui 
decrit dans les deux modes de realisation precedents, k 
savoir un organe moteur Ml qui engr&ae Tin pignon 13 porte 

20 par 1' arbre creux 10 et vers I'extr6mit6 de celui-ci qui 
est oppos6e k la platine 6. 

Les second et troisieme dispositifs 
d ' entrainement qui permettent aux second et troisieme 
arbres creux 35 et 50 de coulisser sont respectivement 

25 constitues par dexax organes moteurs M3 et M'3 qui sont 
seniblables §i 1' organe moteur M3 qui assure le 
coulissement du second arbre creux 35 dans le second mode 
de realisation repr^sentd aux figures 3 et 4. 

Ainsi, le coulissement du second arbre 35 ^ 

30 I'interieur du premier arbre creux 10 provoque un 
pivotement de la platine 6 autour de I'axe C-C, alors que 
le coulissement du troisieme arbre 50 a I'interieur du 
second arbre creux 35 provocjue un pivotement de la 
platine 6 autour de I'axe B-B. 

35 Comme pour les de\ix modes de realisation 

precedents, les organes moteurs M1,M3,M'3 sont log6s dans 


2704050 


16 

un boltier 20, et les ordres de cominande de 1 ' 6quipement 
de mission 1 sont transmis par au moins un cSble 
central 25 passant librement a I'interieur du troisieme 
arbre creux 50 et, a fortiori, k I'interieur du second 

5 arbre creux 35. 

Selon un quatrieme mode de realisation decrit 
aux figures 7a et 7b, le systeme de support orientable 
est globalement semblable h celui correspondant au 
premier mode de realisation illustre aux figures 1 et 2, 

10 mais il conrporte line caracteristique supplementai're qui 
consiste a pouvoir d^placer en synchronisme les deux 
arbres creiox 10 et 15 suivant un mouvement coulissant le 
long du premier axe A-A. De cette maniere, il est 
possible de rentrer les deux arbres 10 et 15 a 

15 I'interieur du boitier 20 et en partie k 1* inter ieur du 
porteur 2, notamment lorsque I'equipement de mission 
n'est pas en service. 

Pour obtenir ce mouvement coulissant, la prise 
de mouvement de rotation du premier arbre creux 10 est 

20 r6alisee par urie clavettte 60 qui coulisse dans une gorge 
61 pr6vue k la sixrface externa de 1' arbre 10 et qui 
s'etend parallfelement k l^axe A-A, cette clavette 60 
etant support^e par le pignon d ' entrainement 13 de 
1* arbre 10. 

25 Le pignon 18 qui doit assurer 1 ' entrainement 

en rotation du second arbre rotatif 15 se prolonge par un 
mancbon 63 monte autour du premier arbre rotatif 10 et 
prolonge par une tige 64 qui traverse librement une 
ouverture 65 pr^vue dans une collerette 66 situ6e a 

30 1" extremity libre du second arbre 15 qui est opposee au 
dispositif d'accouplement 16. Cette tige 64 et cette 
ouverture 65 assurent la transmission du mouvement de 
rotation du pignon 18 au second arbre 15 . 

Le dispositif de commande pour deplacer les 

35 deux arbres rotatifs 10 et 15 suivant un mouvement 
coulissant parallfele k l»axe de rotation A-A, comprend un 
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verin VI dont la tige de piston (non representee) d6place 
en translation une fourchette 68 en prise avec la 
collarette 66 du second arbre rotatif 15. Le verin VI est 
monte a I'exterieur du boxtier 20, s^etend parallelement 
5 au premier axe de rotation A-A et vient se loger ^ 
1 • interieur du porteur 2 . 

Ainsi, pour passer de la position illustr^e h 
la figure 7a a la position escamot^e illustr^e h la 
fig\are 7a ^ on commande le verin VI qui, en deplagant la 

10 fourchette 68, entraine le coulissement du second arbre 
rotatif 15 h 1' interieur du boitier 20, la tige 64 
solidaire du pignon 18 restant fixe. Le mouvement 
coulissant du second arbre rotatif 15 entraine le 
mouvement coulissant du premier arbre rotatif 10, la 

15 clavette fixe 60 se depla^ant a 1' interieur de la 
rainure 61. 

Pour ne pas surdimensionner en hauteur le 
boitier 20, il est avantageux de pr^voir une ouverture 
appropriee au niveau de sa parol inferieure 20a pour 

20 permettre aux dexjx arbres 10 et 15 de venir se loger en 
partie a 1' interieur du porteur 2. Dans ce cas, le 
manchon de centrage 24 de la figure 2 est supprime. 

Bien entendu, 1' invention n'est pas limit^e 
aux differents modes de realisation decrits prec6demment . 

25 En particulier, il est possible de completer les 
^quipements prevus a 1' interieur du boitier 20 pour 
assurer et/ou controler le fonctionnement des differents 
organes moteurs M1,M2,M3 et M'3, si n^cessaire, et de 
prevoir plusieurs cSbles de liaison 25 passant a 

30 1' interieur de 1' arbre creux 15 ou 50 pour transmettre 
les ordres de commande a I'equipement de mission. Enfin, 
en se reportant a la figure 2, il est possible de prevoir 
des commandes manuelles CMl et CM2 pour commander les 
deux organes moteurs Ml et M2, respect ivement . 
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REVgHDTg&TIONS 

1. ^st^e de support orientable d'un 
equipement de mission mont6 sur un porteur fixe ou 
mobile, du type corrprenant : 

5 - une platine sur laquelle est fixe 

1' Equipement de mission, tel qu'un systeme d' observation, 
de visEe et/ou de tir par exemple, ladite platine etant 
au moins montee rotative autour d'un premier axe et 
mont^e pivotante autour d'un second axe perpendiculaire 
10 audit premier axe ; 

- des premiers moyens de commande en rotation 
de la platine autour du premier axe, comprenant un 
premier arbre creux definissant ledit premier axe, un 
premier dispositif d ' accouplement entre le premier arbre 

15 et la platine pour entralner celle-ci en rotation autour 
du premier axe, et \in premier dispositif d • entralnement 
en rotation du premier arbre ; 

- des seconds moyens de commande en pivot ement 
de la platine autour du second axe comprenant un second 

20 arbre coaxial au premier arbre creux, un second 
dispositif d'accouplQoaent entre le second arbre et la 
platine, et un second dispositif d • entrainement du second 
arbre ; et 

- un boitier dans lequel sont loges les 
25 dispositif s d ' entrainement precites, les premier et 

second arbres creux de commande faisant saillie k 
I'exterieur du boitier pour §tre relies k la platine par 
les dipositifs d ' accoupl^ient precites, 

caract6ris6 en ce que le second arbre 
30 interne (15,35) est cretax, et en ce que des liaisons 
electriques de commande et de puissance entre 
1' equipement de mission (1) et le porteur (2) passent au 
travers dudit second arbre creux (15,35) . 

2. Systeme selon la revendication 1, 
35 caract^rise en ce que les liaisons sont constituees par 

au moins un cSble (25) avec interposition 6ventuelle d'un 
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joint toumant (25a) par exemple. 

3. Syst&ne selon la revendication 2, 
caract6ris6 en ce que le second arbre creux (15) est 
entraine en rotation suivant le premier axe (A-A) par le 

5 second dispositif d ' entrainement . 

4. SystCTae selon la revendication 3, 
caracterise en ce que le premier dispositif 
d'accouplement en rotation entre le premier arbre 
creux (10) et la platine (6) comprend une pifece (11) 

10 formant chape solidaire du premier arbre 10 et qui 
supporte la platine (6) de manifere pivotante autour de 
demi-arbres (12) axialement align6s qui materialisent le 
second axe de pivotement (B-B) de la platine (6) • 

5. Systeme selon la revendication 3 ou 4, 
15 caracterise en ce que le second dispositif d ' entrainement 

en rotation du second arbre (15) comprend des moyens de 
commande en rotation constitues d'un organe moteur (M2) 
pour entrainer en rotation \in pignon 18 coaxial et 
solidaire du second arbre creux (15), et en ce que le 

20 second dispositif d'accouplement entre le second arbre 
creux (15) et la platine (6) comprend ua dispositif de 
renvoi d" angle (16) pour transformer le mouvement de 
rotation du second arbre creux (15) en un mouvement 
pivotant de la platine (6) autour du second axe-(B-B) • 

25 6- Systeme selon la revendication 5, 

caracterise en ce que le dispositif de renvoi 
d' angle (16) comprend un pignon (16a) coaxial et 
solidaire du second arbre creux (15) , et \an secteur dente 
(16b) solidaire de la platine - (6) et dont les dents 

30 engr^nent celles du pignon (16a) . 

7. Systeme selon la revendication 3, 
caracterise en ce que le second arbre creux (35) est 
entraine suivant un mouvement coulissant a I'interieur du 
premier arbre creux (10) par le second dispositif 

35 d ' entrainement . 

8. Systeme selon la revendication 7, 
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caracteris6 en ce que le second dispositif d ' entrainement 
coinprend des moyens de coinmande en translation (M3) du 
second arbre creux (35) suivant le premier axe (A-A) , et 
en ce que le second dispositif d* accouplement coinprend un 
5 dispositif (42) du type telescopique avec deux 
Elements (43,44) emboltes I'un dans 1' autre, le premier 
element (43) etant fixe a la platine (6) . suivant une 
direction perpendiculaire au second axe de pivotement (B- 
B), et le second element (44) 4tant mont6 articul6 sur le 
10 second arbre creux (35) . 

9. Systfeme selon la revendication 8, 
caracterise en ce que le dispositif (42) du type 
telescopique est constitue par un verin dont le corps 
forme ledit premier Element (43) et dont la tige de 

15 piston forme ledit second 61^ent (44) . 

10. Systeme selon la revendication 8 ou 9, 
caracterise en ce que le premier dispositif 
d ' accouplement entre le premier arbre creux (10) et la 
platine (6) comprend \ane platine interm6diaire (36) 

20 montee vers I'extr^mite libre du premier arbre (10) et 
qui s'etend radialement par rapport a celui-ci, au moins 
un bras (37) solidaire de la platine intermediaire (36), 
qui s'etend parallelement au premier axe de rotation (A- 
A) et qui se termine par une liaison (38,39,40) du type 

25 articule entre le bras (37) et la platine (6). 

11. Systeme selon la revendication 3, 
caracteris6 en ce qu'il comprend un troisieme arbre 
creux (50) coaxial aux deux premiers arbres (10,35) et 
loge k I'int^rieur du second arbre (35), les second (35) 

30 et troisi^e (50) arbres 6tant montes coulissants et 
entraines en translation par deux dispositifs de 
commande (M3,M*3). 

12. Systeme selon la revendication 11, 
caracterise en ce que le premier dispositif 

35 d ' accouplCTient en rotation entre le premier arbre 
cre\ix (10) et la platine (6) comprend une platine 
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interm^diaire radiale (51) fix6e vers ime extr&nit6 du 
premier arbre (10), un bras de support (52) solidaire de 
la platine interm^diaire (51) et me liaison articul6e du 
type a rotule (Rl) mont6e entre ledit bras (52) et la 
5 platine (6), en ce que le second dispositif 
d'accouplement entre le second arbre creux (35) et la 
platine (6) comprend une platine interm6diaire 
radiale (53) fixee vers une extremity du second 
arbre (35), \m bras de support (54) solidaire de la 
10 platine intermediaire (53) et \me liaison articul6e du 
type k rotule (R2), et en ce que lesdites rotules (R1,R2) 
mat^rialisent le second axe de pivot ement (B-B) de la 
platine (6) • 

13. Syst^e selon la revendication 12, 

15 caracterise en ce que le troisi^e dispositif 
d'accoupl ement entre le troisieme arbre creiox (50) et la 
platine (6) comprend une platine intermediaire 
radiale (55) fixee vers une extr&tdte du troisieme 
arbre (50) et une double liaison articulee montde entre 

20 lesdites platines (6,55), la double liaison coit^jrenant un 
element central (56) qui support e d'un cote, \ine 
rotule (R3) reliee a la platine (6) et, de 1 'autre cote, 
une rotule (R4) reliee a la platine intermediaire (55), 
et en ce que lesdites rotules (Rl,R3) materialisent le 

25 troisi&ne axe de pivotement (C-C) de la platine (6) . 

14- Syst^e selon I'une quelconque des 
revendications 1 6, caracterise en ce que les premier 
et second arbres (10,15) sont 6galement montes 
coulissants suivant le premier axe de rotation (A-A) et 

30 deplac^s en synchronisme. 

15. Syst&ne selon la revendication 14, 
caracterise en ce que le premier dispositif 
d ' entraxnement en rotation (Ml, 13) du premier arbre 
creux (10) comprend egalement une clavette (60) supporte 

35 par le pignon d ' entrainement (13) mobile dans une gorge 
(61) pr^vue sur la surface periph6rique exteme du 
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premier arbre (10), en ce que le second dispositif 
d'entrainement en rotation (M2,18) du second arbre creux 
(15) coicrprend 6galement \xa manchon (63) coaxial et 
solidaire du pignon d • entraxnement (18), une tige (64) 
5 qui - prolonge ledit manchon (63) et qui traverse une 
ouverture (65) prevue dans une collerette (66) solidaire 
du second arbre (15), et en ce que le d6placement 
siimjiltane en translation des deux arbres rotatifs (10,15) 
est^ assure par une fourchette (Fl) en prise avec ladite 

10 collerette (66) et d6pla?able k I'aide d'un verin (VI) • 

16. Syst^e selon I'une quelconque des 
revendications precedentes, caracteris6 en ce que le 
boitier (20) comporte des connecteurs (C1,C2) accessibles 
de I'exterieur pour assurer la transmission de puissance 

15 et des ordres de commande aux dispositifs 
d'entrainement {M1,M2,M3,M'3) des arbres (10,15,35). 
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